





森下卓哉* 久保長徳* 青柳博紀** 河原林友美* 下羅弘樹*
庚嶋恭一* 西野順二** 小高知宏** 小倉久和**
Design of the Soccer Agent in RoboCup 
Takuya MORISHITA， Takenori KUBO， Hironori AOYAGI， 
Tomomi KAWARABAYASHI， Hiroki SHIMORA， Kyoichi HIROSHlMA， 
Junji NISHINO， Tomohiro ODAKA and Hisakazu OGURA 
(Received Aug. 31， 1999) 
This paper reported the results出atwe examined the soccer team constitution 
on出eRoboCup soccぽ simulation，in concerned to也ecoopぽ ationproblem in the 
multi agent system. We composed the soccer agents in the soccer simulation who 
play soccer games in coopぽ'ationwi出 eachothぽ Weexamined about knowledge 
of action and the expression of cooperative action. We constructed the soccer 
simulation team Zeng99企om出eagents. We reported and discussed the results 
of the games at the Stockholm convention in 1999. 
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目的のために、毎年 1回 RoboCup世界大会が開催され、多くの大学研究機関等が参加している o 我々は、本論
文で述べるサッカーエージ‘エントによるチーム Zeng99を作成し、 1999年のストックホルム大会 [7，8]に参加し、
対戦を行なった。この結果についても考察する O
本論文では、 2章で RoboCupとサッカーサーバの概要の説明と、今回構築したサッカーシミュレーション用の
チーム Zeng99について説明する o その実装例として 3章でチームのサイドMFエージェントについて述べる。 4
章で RoboCup99の世界大会における Zeng99の状況について報告する。最後に 5章で、考察とまとめを述べる。
2 RoboCupのサッカシミュレーションシステムと Zeng99チー ム
本章では、 RoboCupプロジェクトの概要とシミュレーション部門のシミュレータであるサッカーサーバについ

























(hear Time Direction M essαge) 
聴覚情報を表す。Directionはsayコマンドの送信者のプレイヤの相対的方向である。
(sense_body Time Stat!nfo Stαminalnfo) 
身体情報を表す。プレイヤの様々な状態を知らせる。
表 2:制御コマンド
(turn Moment) プレイヤの方向を現在の方向から Moment度だけ回転させる。
(d出 hPOt附・) 現在のプレイヤの方向に向けてPOωerに比例して加速する。
(kick POωer Direction) 近くにボールがある場合、ボールを Directionの方向にPOωerに比例し
た力で蹴る。
(caLch Di rect ion) ゴールキ-}¥が自陣のペナルティエリア内にいる時、 Direclionの方向
にあるボールをキャッチできる。
(turnJleck M oment) 頭を Momentだけ回転させる。












































チーム Zeng99では、 FW(フォワード)2人、 MF(ミッドフィルダ)4人 (OH(オフェンシプハーフ)2 
人、サイドMF2人)、 DF(デイフェンダ)4入、その内SW(スイー ノ¥) 1人、 GK(ゴールキーパー) 1人
というフォーメーション(図4参照)をとる O 以下では、各ポジションごとの行動知識について説明する O ここで
































































































































































かどうかの判定は、!羽 8と式 lに示すように敵との距離から算出する O
危険度の総和 f=乞州) 但し、 riは敵iとの距離 ???? ?? 、
視界に入った敵との距離に応じて、危険度が算出される O 危険度の総和を求め、どれくらい危険かの目安として
いる O 判断の閥植は、総和が0.6以上で危険であるとした O
F(r) 
。














4 RoboCup99 (ストックホルム大会)における Zeng99チーム
4.1 RoboCup99ストックホルム大会での Zeng99の成績
RoboCup99[7]に初参戦した Zeng99チームについて報告する o RoboCup99はスウェーデンの首都ストックホ




なわれた O このシミュレーション部門では、昨年に続いて、カーネギーメロン大学の CMUnitcd99が優勝した O
287 
今回、我々のチームは、ストックホルムで行なわれた RoJ旧 Cupの世界大会において、公式試合と、非公式で、は






O-1 I The U1m Sparrows 
O -3 I Headless Chi伽 sIll
Friendry match(親善試合)
Zeng99 2-0 F∞tux99 
1 -5 Cyberroos99 
2-0 Ulm sparrows 









UlmSparrows[8]は、 deliberativelayer ，reactive layer ，phsical layerの3階層の階層型制御を用いたチームであ






























ングの一例を示す。図9を説明する。図9の lの上側のサイドMF(8番)が最初にボールを持っている o 8番は
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